Europaisches Patentamt 

European Patent Office © Num6ro de publication: O 009 447 

A1 

Office europeen des brevets 



© DEMANDE DE BREVET EUROPEEN 

© Numero de dep6t: 79400648.6 © Int. CI. 3 : B 25 J 17/02 

@ Date dedepdt: 17.09.79 



® 


Priorite: 20.09.78 FR 7826928 


© 


Demandeur: ASSOCIATION OES OUVRIERS EN 




02.08.79 FR 7919845 


INSTRUMENTS DE PRECISION, 8 a 14 rue Charles 








Fourier, F-75013 Paris (FR) 


® 




© 


Inventeur: Lande, Maurice Albert, 197 rue de Lourmel, 


Date de publication de la demande: 02.04.80 


F-75015 Paris (FR) 


Bulletin 80/7 




Inventeur: David, Roger Jean Paul, 8 rue de la 








Papeterie, F-91610 Ballancourt (FR) 






© 


Mandataire: CASANOVA, Andre et al, Cabinet 




Etats contractants designes: AT BE CH DE GB IT LU 


Casanova et Akerman 23 Boulevard de Strasbourg, 


NL SE 




F-75010 Paris (FR) 



@ Articulation pour bras de manipulates. 

© L* invent ion concerne una articulation pour bras de 
manipulates. 

Cette articulation com port e deux couronnes 5 et 6. 
reliees entre elles par trois biellettes, 9A a 9C, dont les 
extremites, de preference coudees, sont accouplees avec 5 
et 6 par six joints de Cardan. 10Aa a 10Ca et 10Ab a 10Cb. 

L' invention est applicable pour constituer le poignet, le 
coude ou Tepaule d'un bras de manipulateur, par exemple 
dans un automate de peinture. 
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Articulation pour bras de manipulateur . 



La presente invention concerne une articu- 
lation pour bras de manipulateur. 

Dans de nombreux domaines techniques, on 
utilise des manipulateurs automatiques, coraportant chacun 
5 au moins un bras, portant a son extremite un support d f ou- 
til. Des moyens sont prevus pour animer ce bras, yenerale- 
ment rigide, de mouvements divers ; il est cependant sou- 
vent indispensable d'accoupler le support d'outil avec 
l f extremite du bras, rigide, par 1 ' intermediaire d'une 
10 articulation, pcrmettant de donner a l'outil des orienta- 
tions tres varices par rapport a l'axe longitudinal du 
bras rigide. 

On connait deja une articulation pour bras de 
manipulateur, qui est susceptible d 1 cba ttements de grande 
15 amplitude, mais qui, presentant une structure complexe, 

est par suite coutouse et peu fiable ; cette articulation 
connue est en effet constitute essentiellement par des 
sortes de " vcrtebres" , articulees les unes sur les autres ; 
on congoit que la motorisa tion ' d ' une telle articulation, pour 
20 la commando automatique de 1 1 orientation de l'outil, necessi- 
te des moyens complexes et difficiles a mettre en oeuvre. 

Tout en permettant des ebattements de grande 
amplitude, 1' articulation pour bras de manipulateur selon 
la presente invention off re une structure tres simple, qui 
25 lui confere une grande robustesse, et un prix de revient 
reduit. 

L ' articulation pour bras de manipulateur selon 
la presente invention est caracterisee en ce qu'elle com- 
porte essentiellement deux plateaux, par exemple deux cou- 
30 ronnes, relies entre eux par au moins deux biellettes, 

dont les extremites sont accouplees avec lesdits plateaux 
par des joints a deux degres de liberte. 
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En raison de la simplicity de sa structure, 
I 1 articulation pour bras de manipulateur selon la presente 
invention peut £tre facilement motorisee : pour commander 
des deplacements de la premiere couronne par rapport a la 

5 seconde, deux tiges de commande, par exemple les tiges de 
deux verins, peuvent Stre disposees de mani&re a traverser 
librement Ja seconde couronne, et a attaquer respectivement, 
par 1' intermediaire de joints a deux degres de liberte, des 
appendices coudes des extremites correspondantes de deux des 

10 biellettes. En outre, dans une forme de realisation pr§feree 
de 1' articulation selon la presente invention, la premiere 
couronne porte en son centre un support d'outil, monte sur 
un premier pivot, coaxial a et traversant lad±te premiSre 
couronne, l'axe d'un verin rotatif attaque un second pivot, 

15 coaxial a et porte par la seconde couronne, en son centre, 
et lesdits premier et second pivots sont accouples l'un 5 
l 1 autre par 1' intermediaire de deux joints de Cardan et d'au 
raoins une tige, de maniere a commander des rotations du sup- 
port d'outil autour de 1'axe de ladite premiere couronne. 

20 A titre d' exemple, on a decrit ci-dessous et 

illustre schematiquement au dessin annexe une forme de reali- 
sation de 1 1 articulation pour bras manipulateur selon la pre- 
sente invention. 

La figure 1 est une vue en perspective de l'ex- 

25 tremite d'un bras manipulateur, a laquelle un outil, notam- 
ment un pistolet de peinture, et son support sont reunis par 
l f intermediaire d'une articulation selon la presente invention. 

Les figures 2 et 3 montrent la structure inter- 
ne de l 1 articulation representee sur la figure 1, pour deux 

30 positions differentes de 1" outil par rapport au bras du mani- 
pulateur. 

La figure 4 illustre une autre forme de reali- 
sation de 1' invention. 

Sur la figure 1, 1 designe 1' extremity du bras 
35 rigide d'un manipulateur, par exemple d'un automate de pein- 
ture ; ce bras 1 est cons titu§ par exemple par un tube mStal- 
lique, a I'interieur duquel sont disposes diffSrents organes 
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de commande, qui seront precises ulterieuronent. Un sup- 
port 2, auquel est fixe un pistolet de peinture 3, d'un 
type courant, est accouple avec l'extremite du bras 1 
du manipulateur par 1* intermediaire d'une articulation 

5 selon la presente invention, dont I 1 ensemble a ete desi- 
gne par 4 sur la figure 1. Cette articulation selon la 
presente invention comporte essentiellement une premiere 
couronne 5 (voir aussi les figures 2 et 3), au centre de 
laquelle est monte le support 2 du pistolet 3, une seconde 

10 couronne, 6, qui est fixee dans l'extremite ouverte du bras 

tubulaire 1, par exemple au moyen de boulons engages dans des 
pergages appropries (7 sur les figures 2 et 3) de ladite 
couronne 6, ainsi qu'un manchon dSformable 8, dont les extre- 
mites sont fix§es, par tous moyens appropriSs, aux faces en 

15 regard des couronnes 5 et 6 ; ce manchon deformable 6 est 
seuleraent destine a proteger les organes mecaniques de 
1 ' articulation 4, qui sont visibles sur les figures 2 et 3 ; 
il n 1 est pas necessaire d'en decrire la constitution en detail, 
car il en existe plusieurs realisations connues, equivalentes. 

20 Comme visible sur les figures 2 et 3, les deux 

couronnes 5 et G de 1 1 articulation selon la presente inven- 
tion sont reliees entre elles par trois biellettes, 9A a 9C, 
dont les extremites sont coudees (par exemple 9Aa et 9Ab 
pour la biellette 9A) , et sont accouplees respectivement 

2 5 avec les couronnes 5 et 6 par six joints de Cardan ; on voit 
clairement par exemple sur la figure 2 que les extremites 
coudees 9Aa et 9Ab de la biellette 9A sont accouplees res- 
pectivement avec les couronnes 5 et 6 par les joints de 
Cardan lOAa et lOAb. 

30 Selon une autre caracteristique de l f invention, 

les supports, 1 lAa et HBa, de deux des trois joints de 
Cardan, associes a la couronne 5 de 1 9 articulation 4, sont 
montes sur ladite couronne 5 de fagon a pouvoir pivoter 
autour d'axes, A et B respectivement, qui sont sensible- 

35 ment paralleles a 1 1 axe de ladite couronne 5. Par con- 
tre, le support HCa du troisieme joint de Cardan, lOCa, 
associe a la meme couronne 5, est fixe rigidement, par tous 
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moyens appropries, sur ladite couronne 5. II en va de 
m£me pour les supports des trois joints de Cardan, lOAb a 
lOCb, qui sont fixes sur la couronne 6. 

Pour commander des d§placements de la couronne 5 

5 par rapport a la couronne 6, deux tiges de commande, par 
exemple les tiges 12B et 12C de deux verins hydrauliques, 
13B et 13C, traversent le bras tubulaire 1 (oQ lesdits 

verins 13B et 13C sont eventuellement mont§s) , ainsi que 
la couronne 6 ; les extremites desdites tiges de commande, 

10 12B et 12C, attaquent respectivement, par 1 1 intermgdiaire 
de joints de Cardan 14B et 14C, des appendices coud§s f 15B 
et 15C, des extremites correspondantes, 9Bb et 9Cb, des 
deux biellettes 9B et 9C. 

D 1 autre part, dans la forme de realisation 

15 consid§r€e, le support d'outil 2 (figure 1) est. fixe sur 
un premier pivot 16, qui est mont§ tournant autour de 
l f axe Z 5 de la couronne 5, dans un palier 17, supports 
lui-meme, au centre de ladite couronne 5, par exemple par 
deux bras radiaux 18a et 18b. Un second pivot 19 est monte 

20 de la meme fagon au centre de la couronne 6, coaxialement 
a son axe Z^. L'extremite de ce second pivot 19, qui se 
trouve du cote de la couronne 6 oppose a 1 9 articulation 4, 
et par suite a 1 1 interieur du bras tubulaire 1, est accou- 
plee en rotation, par tous moyens appropries, par exemple 

2 5 par un pignon 20, avec un organe de commande en rotation, 
par exemple l'axe d'un verin rotatif (non represente) • 
Les extremites des premier et second pivots, 16 et 19, qui 
sont tournees I'une vers 1' autre, c'est-a-dire vers I 1 in- 
terieur de 1» articulation 4, sont accoupl§es l'une avec 

30 1* autre par 1 1 intermediaire de deux joints de Cardan 21 
et 22, et de deux tiges telescopiques, 23 et 24 , plus 
precisement, dans la forme de realisation consid§ree, le 
joint de Cardan 21 est insere entre l'extremite int§rieure 
du premier pivot 16 et ^extremite correspondante de la 

35 tige creuse 23, tandis que le joint de Cardan 22 est insere 
entre I'extremite interieure du second pivot 19 et l*extr§- 
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mite correspondante de la tige 24, dont 1 1 autre extre- 
mite est montee librement coulissante dans la tige creu- 
se 23. L ' ensemble 20-19-22-24-23-21-16 constitue un joint 
homocinetique, par l 1 intermediaire duquel une rotation d'un 

5 angle quelconque de l'axe du verin rotatif (non represent^) 
est transmise au support 2 du pistolet 3 sous la forme d'une 
rotation de m5me angle dudit support 2 autour de l'axe Z g 
de la couronne 5, 

Comine on le voit en comparant les figures 2 

10 et 3, les mouvements de translation des deux tiges de 

verin 12B et 12C, parallelement a l'axe Z g de la couronne 6, 
commandent des deplacements de la couronne 5 par rapport a 
ladite couronne- 6, par 1 ' intermediaire des trois biellettes 
9A a 9C et des six joints de Cardan associes a leurs extre- 

15 mites respectives. Ces deplacements de la couronne 5, por- 
tant le pistolet 3 et son support 2, permettent de donner 
a l'axe dudit support (l'axe Z 5 de la couronne 5), et par 
suite a la direction de visee du pistolet 3, une orientation 

choisie a volonte par rapport a celle de l'axe, Z^, du bras 1 

6 

20 du manipulateur ; un degre de liberte supplementaire est 
obtenu en faisant pivoter le pistolet 3 et son support 2 
sur le premier pivot 16 (c 1 est-a-dire autour de l'axe Z c ), 
grace a un actionnement approprie du verin rotatif atta- 
quant le pignon 20. Cette articulation autorise des ebatte- 

25 ments de grande amplitude du pistolet 3 et de son support, 
lorsque notamment ladite articulation est munie de joints 
de Cardan dont chaque articulation permet elle-meme un 
ebattement angulaire important. 

L 1 articulation selon la presente invention, 

30 qui est illustree sur la figure 4, comporte essentielle- 
ment un premier plateau 35, au centre duquel peut £tre 
monte par exemple le support d'un pistolet de peinture, et 
un second plateau 36, qui peut etre fixe dans I'extremite 
ouverte d'un bras tubulaire, comme illustre sur la figure 1. 

35 Les deux plateaux 35 et 36 sont relics entre eux par deux 

biellettes, 39A et 39B, dont les extremites sont accouplees 
avec lesdits plateaux 35 et 36, par quatre joints, compor- 



0009447 

c 

tant chacun deux pivots a axes non-concourants ; on voit 
clairement que, par exemple, les extremites de la biellette 
39A sont accouplees respectivement avec les plateaux 35 et 
36 par des joints 40Aa et 40Ab. Chacun des quatre joints 

5 40 Aa a 40Bb comporte une chape mobile, par exemple 41Aa, 

montee sur I'extremite de la biellette correspondante, 39A, 
de fagon a pivoter autour d'un premier axe r Al ; la chape 
mobile 41Aa est elle-m&me montee dans un palier 42Aa, soli- 
daire du plateau 35 correspondant, de fagon a pivoter 

10 autour d'un second axe, A2, qui n'est pas concourant avec 
le premier axe Al, mais lui est cependant sensiblement 
orthogonal* Le palier de chaque joint, tel que 42Aa, com- 
porte une chape fixe, dont la base est solidaire du plateau 
correspondant 35, et dont les deux joues, jl et j2 , s 1 §tendent 

15 dans une direction sensiblement parallele It celle de I'axe, 
Z5, dudit plateau 35 ; 1 1 axe geometrique de pivotement A2 
est alors materialise par un bout d'arbre a2, dont la par- 
tie mediane traverse la chape mobile 4lAa, et dont les extre- 
mites sont engagees respectivement dans les deux joues, jl 

20 et j2, de la chape fixe 42Aa ; comme le bout d r arbre a2 est 
perpendiculaire aux joues, jl et j2, de la chape fixe 42Aa, 
son axe geometrique A2 est orthogonal a l'axe geometrique Z5 
du plateau circulaire 35. Quant au premier axe de pivotement, 
Al, du joint 40Aa, il est materialise par un bout d'arbre al, 

25 dont la partie mediane traverse I'extremite evas§e cprres- 
pondante de la biellette 39A, et dont les extremites sont 
engagees dans des per gages correspondants des deux bran- 
ches de la chape mobile 41Aa ; comme les plans medians des 
fentes respectives de la chape mobile 4lAa et de la chape 

30 fixe 42Aa sont sensiblement perpendiculaires l'un a 1' autre 
ainsi qu 1 aux deux axes de pivotement Al et A2, respective- 
ment, ces derniers sont bien orthogonaux l'un Sl I 1 autre. 
Les joints 40Ba, 40Ab et 40Bb ont des constitutions analo- 
gues, qu'il n'est done pas necessaire de decrire en detail. 

35 Selon une autre caracteristique de 1" invention, 

pour commander les deplacements du premier plateau, 35, par 
rapport au second plateau, 36, deux tiges de commande, 42 A 
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et 42B, par exemple les tiges de deux verins, 43A et 43B, 
sont disposees de fagon a s'etendre sensiblement dans la 
direction de l f axe Z6 dudit second plateau 36 , et a tra- 
verser celui-ci librement par des ouvertures appropriees, 

5 par exemple des fenetres rectangulaires # 36A et 36B. Ces 
tiges de verin, 4 2A et 4 2B, attaquent respectivement, par 
leurs extremites, la chape mobile 4lAb du joint 40Ab et 
un prolongement P de la chape mobile 4lBb du joint 40Bb. En 
fait, chaque tige de verin, 42A ou 42B, est accouplee a la 

10 chape mobile du joint correspondant par 1 1 intermediaire 
d'une piece coudee, 44 A ou 4 4B ; l'une des deux ailes de 
chaque piece coudee, par exemple 44A, est assujettie S 
l'extremite libre de la tige de verin correspondante, 42A, 
par exemple par un boulon 4 5A, tandis que l 1 autre aile de 

15 la meme piece coudee, 4 4A est montee a pivot sur la chape 
mobile, 41Ab, du joint correspondant, 40Ab, au moyen d'un 
bout d'arbre a3, dont 1 1 axe geometrique, A3, est egale- 
ment orthogonal a l'axe Z6 du second plateau 36, et paral- 
lele au second axe de pivotement de la chape mobile 41Ab 

20 (designe par A2 pour la chape mobile 4lAa) . Ces deux axes 
paralleles de pivotement ne sont pas confondus, mais pre- 
sentent un ecartement predetermine, qui a ete designe par 
e dans le cas du joint 40Bb. 

D ' autre part, comme dans la forme de realisa- 

25 tion illustree aux figures 2 et 3, le support d'outil 

(non visible sur la figure 4), est fixe sur un premier pi- 
vot 46, qui est monte tournant autour de l'axe Z5 du pla- 
teau 35, dans un palier 4 7, traversant lui-meme la partie 
centrale dudit plateau 35. Un second pivot, 49, est monte 

30 de la meme fagon, dans un palier 48, au centre du plateau 
36, coaxialement a son axe Z6. L'extremite de ce second pi- 
vot 49, qui se trouve du cote du plateau 36, oppose a 1' ar- 
ticulation , est accouplee en rotation, par 1 1 intermediaire 
d'.un joint de Cardan, 50, et d'un axe, 51, avec un organe de 

35 commande en rotation, par exemple l'axe d'un verin rotatif, 
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ou d'un autre moteur rotatif (non represents). .Les extre- 
mites des premier et second pivots, 46 et 49 , qui sont 
tournees l'une vers 1' autre , c'est-a-dire vers 1 1 inter ieur 
de l 1 articulation, sont accouplees l'une. avec l'autre 

5 par 1' intermedia ire de deux joints de Cardan, 52a et 52b, 
et d'une tige rigide, 53. A la difference de la realisa- 
tion illustree aux figures 2 et 3, cette tige rigide 5 3 
n f est pas telescopique. L* ensemble 5l-50-49-52b-53-52a-46 
constitue un joint homocinetique, par 1 1 intermediaire 

10 duquel une rotation, d'un angle quelconque, de I'axe du 
verin rotatif (non represents) est transmise au support 
d'outil sous la forme d'une rotation, de m&me angle, dudit 
support autour de l'axe Z5 du plateau 35. 

Le mode de f onctionnement de 1 1 articulation 

15 pour bras de manipulateur qui vient d'etre decrit est 

analogue a celui de la forme de realisation illustree aux 
figures 2 et 3. 

1/ articulation pour bras de manipulateur selon 
la presente invention est susceptible d'autres formes de 

20 realisation, entrant toutes dans le cadre de 1' invention. 
Dans le cas de la realisation illustree sur les figures 2 
et 3, le nombre et la disposition de ceux des six joints de 
Cardan, associes aux deux couronnes 5 et 6, dont les sup- 
ports sont raontes sur lesdites couronnes de fagon a pou- 

25 voir pivoter, sont matieres a option. II en va de m&me de 
la disposition, sur le pour tour de chacune des couronnes 5 
et 6, des supports des trois joints de Cardan qui lui sont 
associes ; dans la forme de realisation illustree sur les 
figures 2 et 3, les supports des trois joints de Cardan 

30 associes a une meme courohne, 5 ou 6, sont disposes sen- 
siblement aux sommets d'un triangle equilateral ; a titre 
de variante, ils pourraient etre disposes aux sommets d'un 
triangle rectangle isocele ou d'un triangle d'une autre 
forme. Dans le cas de la realisation illustree sur la fi— 

35 gure 4, la disposition, sur le pourtour de chacun des 

plateaux 35 et 36 des joints correspondants, par exemple 
40Aa et 4 0Ba, est aussi matiSre a option ; cependant, de 
preference les deux joints sont disposes, comme illustre, aux 
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extremites d'un arc voisin do 90 degres. La realisation du 
palier de chacunedes chapes 41Aa et 41Bb est matiere a option, 
ainsi que son mode de fixation sur le plateau correspondant, 
35 ou 36* Le mode d 1 accouplement de l'extr§mit§ de chaque 

5 tige de verin ou de moteur ayec la chape mobile du joint 
correspondant est matiere a option. Au lieu de comporter 

une chape mobile, chacun des joints 40Aa et 40Bb peut etre 
d'un autre type connu, comportant deux pivots a axes non- 
concourants. Au lieu d'etre commandes a partir de verins 

10 ou de moteurs equivalents, les organes de commande tels 
que 12B, 12C et 20 (figure 2) pourraient Stre actionnes 
manuellement, au moyen d'une tringlerie, ou de cables cou- 
lissant dans des gaines fixes, de fagon connue en soi ; ces 
dernieres realisations ne sont evidemment utilisables que 

15 pour commander les deplacements d'outils relativement le- 
gers. Le montage a pivot du support 2 de l'outil et les 
moyens de commande de ses pivotements sont facultatifs. 
Enf in, 1' articulation selon la presente invention peut 
etre egalement utilisee en 1' absence d' organes de commande, 

20 motorisee ou manuelle, notamment, lorsque l'outil, par 

exemple le pistolet 3, doit etre guide directement par la 
main de l'operateur, 1 ' articulation 4 servant alors seulement a 
le relier en permanence a un bras de controle ou d' alimen- 
tation ; dans ce dernier cas, s'il s'agit d'un outil lourd, 

25 1' effort de l'operateur peut etre soulage par un disposi- 
tif ressemblant a celui illustre sur les figures 2 et 3, et 
pr§cedemment decrit, mais dans lequel les cylindres 13B 
et 13C correspondent a des amort isseurs , par exemple hydrau- 
liques, dimensionnes de fa§on a equilibrer le poids de l'ar- 

30 ticulation et de l'outil. Avec cette derniere disposition, 
lorsque l'operateur lache l'outil, celui-ci est maintenu 
dans la position qu'il occupait precedemment. Un amortis- 
sement analogue peut etre prevu pour la rotation du sup- 
port 2 de l'outil sur son pivot 16. 

35 l ' articulation selon la presente invention 

peut etre adaptee au bras d'un manipulateur quelconque, 
par exemple d'un automate de peinture, d ' oxydecoupage de 
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soudure etc. • • . En outre f elle peut non seulement etre 
inseree entre I'extremite du bras, et le support d* outil 
(a la fagon d'un poignet) , mais aussi etre inseree entre 
deux parties rigides d'un merae bras (a la fagon d'un coude) 
ou encore entre un bras rigide et son support fixe (a la 
fagon d'une epaule) . 
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REVEN DIC AT ION S 

1. - Articulation pour bras de manipulateur, 
caracterisee en ce qu'elle comporte essentiellement deux 
plateaux, par exemple deux couronnes, relics entre eux par 

5 au moins deux biellettes, dont les extremites sont accouplees 
avec lesdits plateaux par des joints a deux degres de li- 
berte. 

2. - Articulation selon la revendication 1, 
caracterisee en ce que les deux couronnes sont relives 

10 entre elles par trois biellettes, dont les extremites sont 
coudees, et accouplees avec lesdites couronnes par six 
joints de Cardan. 

3. - Articulation selon la revendication 2, 
caracterisee en ce que les supports de deux des trois joints 

15 de Cardan, associes a 1 ' une des deux couronnes, sont montes 
sur celle-ci de fagon a pouvoir pivoter autour d 1 axes sensi- 
blement paralleles a celui de ladite couronne. 

4. - Articulation selon l'une quelconque des reven- 
dications 2 et 3, caracterisee en ce que, pour commander des 

20 deplacements de la premiere couronne par rapport a la se- 

conde, deux tiges de commande, par exemple les tiges de deux 
moteurs lineaires tels que des verins, traversent librement 
la seconde couronne et attaquent respectivement, par 1 1 in- 
termediate de joints de Cardan, des appendices coudes des 

25 extremites correspondantes de deux des trois biellettes. 

5-- Articulation selon la revendication 1, ca- 
racterisee en ce que le premier plateau porte en son centre 
un support d'outil, monte sur un premier pivot, coaxial a 
et traversant ledit premier plateau, que l'axe d'un moteur 

30 rotatif tel qu'un verin rotatif, attaque un second pivot, 
coaxial a et porte par le second plateau, en son centre, 
et que lesdits premier et second pivots sont accouples 
l'un avec 1' autre par 1 1 intermediaire d f au moins deux joints 
de Cardan et d'au moins une tige, de maniere a commander des 

35 rotations du support d'outil autour de l'axe dudit premier 
plateau. 
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6. - Articulation selon la revendication 5, 
caracterisee en ce que la tige d 1 accouplement des deux 
pivots est une tige telescopique. 

7. - Articulation selon la revendication 1, 
caracterisee en ce que 1 1 un au moins des joints comporte 

une chape montee sur l'extremite de la biellette corres- 
pondante de fa<jon a pivoter autour d'un premier axe, la- 
dite chape etant elle-meme montee dans un palier solidaire 
du plateau correspondant, de fagon a pivoter autour d'un 
second axe, non-concourant avec le premier axe. 

8. - Articulation selon la revendication 7, 
caract§risee en ce que les deux axes de pivotement du joint 
sont sensiblement orthogonaux I'un a l 1 autre. 

9. - Articulation selon l'une quelconque des re- 
vendications 7 et 8, caracterisee en ce que le palier du 
joint comporte une chape, dont la base est solidaire du 
plateau correspondant, et dont les joues s 1 etendent dans 
une direction sensiblement parallele a celle de I'axe dudit 
plateau, de maniere que le second axe de pivotement dudit 
joint soit sensiblement orthogonal a l'axe dudit plateau. 

10.- Articulation selon l'une quelconque des 
revendications 7 a 9, caracterisee en ce que, pour comman- 
der les deplacements du premier plateau par rapport au se- 
cond, deux tiges de commande, par exemple les tiges de deux 
moteurs lineaires tels que des verins, traversent librement 
des ouvertures appropriees du second plateau, et attaquent 
chacune la chape de l*un des deux joints correspondants, ou 
un prolong ement de ladite chape, en un point de cette der- 
niere, ou de son prolongement, qui se trouye a une distance 
predeterminee de l f axe de pivotement de la chape dans son 
palier. 

11.- Articulation selon la revendication 10, 
caracterisee en ce que la tige de chaque verin est accou- 
plee a la chape du joint correspondant par 1" intermediaire 
d'une piece coudee, solidaire de ladite tige de verin, et 
montee a pivot sur ladite chape ou son prolongement. 
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1 O 009 447 2 

Articulation pour bras de manipulateur 



La presents invention concerne une articula- 
tion pour bras de manipulateur. 

Dans de nombreux domaines techniques, on 
utilise des manipulateurs automatiques, compor- 
tant chacun au moins un bras, portant a son 
extremite un support d'outil. Des moyens sont 
prevus pour animer ce bras, gtneralement rigide, 
de mouvements divers ; il est cependant souvent 
indispensable d'accoupler le support d'outil avec 
I'extremite du bras, rigide, par I'intermediaire 
d'une articulation, permettant de donner a I'outil 
des orientations tres varices par rapport a I'axe 
longitudinal du bras rigide. 

On connart dejfc une articulation pour bras de 
manipulateur, qui est susceptible d'ebattements 
de grande amplitude, mais qui, presentant une 
structure complexe, est par suite couteuse et peu 
fiable ; cette articulation connue est en effet 
constitute essentiellement par des sortes de 
« vertebres », art leu lees les unes sur les autres ; 
on consort que la motorisation d'une telle articu- 
lation, pour la commande automatique de I'orien- 
tatlon de I'outil. necesstte des moyens complexes 
et drfficiles a mettre en ceuvre. 

Tout en permettant des ebattements de grande 
amplitude, I'articulation pour bras de manipula- 
teur selon la presente invention offre une struc- 
ture tres simple, qui lui confdre une grande 
robustesse. et un prix de revient reduit. 

L'articulation pour bras de manipulateur selon 
la presente invention est caracterisee en ce 
qu'elle comporte essentiellement deux plateaux, 
par exemple deux couronnes, relies entre eux par 
au moins deux biellettes, dont les extremites sont 
accouplees avec lesdits plateaux par des joints k 
deux degres de liberty. 

En raison de la simplicrte de sa structure, 
I'articulation pour bras de manipulateur selon la 
presente invention peut etre facilement motori- 
sts : pour commander des deplacements de la 
p remit re couronne par rapport k la seconde, 
deux tiges de commande, par exemple les tiges 
de deux verins, peuvent etre disposees de 
manure k traverser librement la seconde cou- 
ronne, et k attaquer respect ivement, par I'inter- 
mediaire de Joints k deux degree de liberty des 
appendices coudes des extremites correspon- 
dantes de deux des biellettes. En outre, dans une 
forme de realisation preferee de I'articulation 
selon la presente invention, la premiere couronne 
porte en son centre un support d'outil, monte sur 
un premier pivot, coaxial et traversant ladite 
premiere couronne, I'axe d'un verin rotatif atta- 
que un second pivot, coaxial et porte par la 
seconde couronne, en son centre, et lesdits 
premier et second pivots sont accouples Tun k 
Tautre par I'intermediaire de deux joints de Car- 
dan et d'au moins une tige, de maniere a 
commander des rotations du support d'outil 
autour de i'axe de ladite premiere couronne. 

A titre d'exemple, on a decrit ci-dessous et 
illustre schematiquement au dessin annexe une 



forme de realisation de I'articulation pour bras 
manipulateur selon la presente invention. 

La figure 1 est une vue en perspective de 
i'extremite d'un bras manipulateur, a laquelle un 

5 outil, notamment un pistolet de peinture, et son 
support sont reunis par rintermediaire d'une 
articulation selon la presente invention. 

Les figures 2 et 3 montrent la structure 
interne de I'articulation representee sur la figure 

10 1, pour deux positions differentes de I'outil par 
rapport au bras du manipulateur. 

La figure 4 iilustre une autre forme de realisa- 
tion de I'invention. 
Sur la figure 1, 1 destgne rextremite du bras 

15 rigide d'un manipulateur, par exemple d'un auto- 
mate de peinture ; ce bras 1 est constitue par 
exemple par un tube metallique, a I'lnterieur 
duquel sont disposes differents organes de 
commande, qui seront precises ulterieurement. 

20 Un support 2, auquel est fixe un pistolet de 
peinture 3, d'un type courant, est accouple avec 
I'extremite du bras 1 du manipulateur par I'inter- 
mediaire d'une articulation selon la presente 
invention, dont I'ensemble a ete designe par 4 sur 

25 la figure 1. Cette articulation selon la presente 
invention comporte essentiellement une premiere 
couronne 5 (voir aussi les figures 2 et 3), au 
centre de laquelle est montt le support 2 du 
pistolet 3, une seconde couronne, 6, qui est fixes 

30 dans I'extremite ouverte du bras tubulaire 1, par 
exemple au moyen de boulons engages dans des 
pelages appropries (7 sur les figures 2 et 3) de 
ladite couronne 6, ainsi qu'un manchon deforma- 
ble 8, dont les extremites sont fixees, par tous 

35 moyens appropries, aux faces en regard des 
couronnes 5 et 6 ; ce manchon deformable 8 est 
seulement destint k proteger les organes mecani- 
ques de i'articulation 4, qui sont vis ibles sur les 
figures 2 et 3 ; il n'est pas necessaire d'en decrire 

40 la constitution en dttail, car il en exists plusieurs 
realisations connues, equivalentes. 

Comme visible sur les figures 2 et 3, les deux 
couronnes 5 et 6 de I'articulation selon la pre- 
sente invention sont reliees entre elles par trois 

45 biellettes, 9A k 9C, dont les extremites sont 
coudees (par exemple 9Aa et 9Ab pour la biellette 
9A), et sont accouplees respectivement avec les 
couronnes 5 et 6 par six joints de Cardan ; on voit 
clairement par exemple sur la figure 2 que les 

50 extremites coudees 9Aa et 9Ab de ia biellette 9A 
sont accouplees respectivement avec les couron- 
nes 5 et 6 par les joints de Cardan 10Aa et 10Ab. 

Selon une autre caracteristique de I'invention, 
les supports, 11Aa et 11Ba, de deux des trois 

55 joints de Cardan, associes k la couronne 5 de 
i'articulation 4, sont montes sur ladite couronne 5 
de fa$on a pouvoir pivoter autour d'axes, A et B 
respectivement, qui sont sensiblement paralleles 
k I'axe Z5 de ladite couronne 5. Par contra, le 

60 support 1 tCa du troisieme joint de Cardan, 10Ca, 
associe k la meme couronne 5, est fixe rigide- 
ment, par tous moyens appropries, sur ladite 
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couronne 5. II en va de meme pour les supports 
des trois joints de Cardan, 10Ab a 10Cb f qui sont 
fixes sur la couronne 6. 

Pour commander des d6placements de la cou- 
ronne 5 par rapport k la couronne 6, deux tiges de 
commande, par exemple les tlges 12B et 12C de 
deux verins hydrauliques, 13B et 13C, travereent 
le bras tubulaire 1 (ou lesdits verins 13B et 13C 
sont eventuellement months), ainsl que la cou- 
ronne 6 ; les extremites desdltes tlges de 
commande, 12B et 12C, attaquent respective- 
ment, par rintermediaire de joints de Cardan 14B 
et 14C, des appendices coud6s, 15B et 15C, des 
extremites correspondantes, 9Bb et 9Cb, des 
deux bieilettes 9B et 9C. 

D'autre part, dans la forme de realisation consi- 
der^, le support d'outil 2 (figure 1) est fixe sur un 
premier pivot 16, qui est monte tournant autour 
de I'axe Z5 de la couronne 5, dans un palier 17, 
supporte lui-meme, au centre de ladite couronne 
5, par exemple par deux bras radiaux 18a et 18b. 
Un second pivot 19 est monte de la meme f agon 
au centre de (a couronne 6, coaxialement a son 
axe Ze. L'extremite de ce second pivot 19, qui se 
trouve du cote de la couronne 6 oppose a I'articu- 
lation 4, et par suite k Tinterieur du bras tubulaire 
1, est accoupiee en rotation, par tous moyens 
appropries, par exemple par un pig no n 20, avec 
un organe de commande en rotation, par exem- 
ple I'axe d'un verin rotatif (non represented Les 
extremites des premier et second pivots, 16 et 19, 
qui Sont toumees Tune vers I'autre, c'est-a-dire 
vers I'interieur de ('articulation 4, sont accouplees 
I'une avec I'autre par rintermediaire de deux 
joints de Cardan 21 et 22, et de deux tiges 
telescopiques, 23 et 24, plus precisSment, dans la 
forme de realisation consid§ree, le joint de Car- 
dan 21 est ins6n§ entre I'extremite interieure du 
premier pivot 16 et I'extremite correspondante de 
la tige creuse 23 r tandis que le joint de Cardan 22 
est insert entre I'extremite interieure du second 
pivot 19 et I'extremite correspondante de la tige 
24 r dont Tautre extn§mit6 est montee librement 
couiissante dans la tige creuse 23. L'ensemble 
20-1 9-22-24-23-2T-1 6 constitue un joint homoci- 
ndtique, par rintermediaire duquel une rotation 
d'un angle quelconque de I'axe du verin rotatif 
(non represent), est transmise au support 2 du 
pistolet 3 sous- la: forme d'une rotation de meme 
angle dudit support 2 autour de I'axe Z$ de la 
couronne 5, quartd I'arbre d'entr§e et I'arbre de 
sortie sont paralldles^ 

Comma on le voit en comparant les figures 2 et 
3, les mouvements de translation des deux tiges 
de v^rin 12B et 12C, paraiieiement a i'axe Zg de la 
couronne 6, commandentdes deplacements de la 
couronne 5 par rapport k ladite couronne 6, par 
rintermediaire des trois bieilettes 9A k dC et des 
six joints de Cardan associes k leurs extremites 
respect ives. Ces deplacements de la couronne 5, 
portant le pistolet 3 et son support 2, permettent 
de donner a I'axe dudit support (I'axe Z 5 de la 
couronne 5), et par suite k la direction de visee du 
pistolet 3, une orientation choisie a volonte par 
rapport k celle de I'axe, Ze, du bras 1 du manipu- 



lateur; un degre de liberte supplemental est 
obtenu en faisant pivoter le pistolet 3 et son 
support 2 sur le premier pivot 16 (c'est-a-dire 
autour de I'axe Z5), grace a un actionnement 
5 approprie du verin rotatif attaquant le pignon 20. 
Cette articulation autorise des ebattements de 
grande amplitude du pistolet 3 et de son support, 
lorsque notamment ladite articulation est munie 
de joints de Cardan dont chaque articulation 
10 permet elle-meme un ebattement angulaire 
important. 

L'articulation selon la presente invention, qui 
est iilustree sur la figure 4, comporte essentielle- 
ment un premier plateau 35, au centre duquel 
15 peut etre monte par exemple le support d'un 
pistolet de peinture, et un second plateau 36, qui 
peut etre fixe dans I'extremite ouverte d'un bras 
tubulaire, comme illustre sur la figure 1. Les deux 
plateaux 35 et 36 sont relies entre eux par deux 

20 bieilettes, 39A et 39B, dont les extremites sont 
accouplees avec lesdits plateaux 35 et 36, par 
quatre joints, comportant chacun deux pivots a 
axes non-concourants ; on voit clairement que, 
par exemple, les extremites de la biellette 39A 

25 sont accouplees respectivement avec les pla- 
teaux 35 et 36 par des joints 40Aa et 40Ab. 
Chacun des quatre joints 40Aa a 40Bb comporte 
une chape mobile, par exemple 41 Aa, montee sur 
I'extremite de la biellette correspondante, 39A, de 

30 fagon a pivoter autour d'un premier axe, A1 ; la 
chape mobile 41Aa est elle-meme montee dans 
un palier 42Aa, solidaire du plateau 35 correspon- 
dent, de fagon a pivoter autour d'un second axe, 
A2, qui n'est pas concourant avec le premier axe 

35 A1, mais lui est cependant sensiblement orthogo- 
nal. Le palier de chaque joint, tel que 42Aa, 
comporte une chape fixe, dont la base est soli- 
daire du plateau correspondant 35, et dont les 
deux joues, j1 et j2, s'etendent dans une direction 

40 sensiblement parallele k celle de I'axe. Z5, dudit 
plateau 35 ; I'axe geometrique de pivotement A2 
est alors materialise par un bout d'arbre a2, dont 
la partie m£diane traverse la chape mobile 41Aa, 
et dont les extremites sont engagees respective- 

45 ment dans les deux joues, j1 et j2, de la chape fixe 
42Aa ; comme le bout d'arbre a2 est perpendicu- 
laire aux joues, j1 et j2, de la chape fixe 42Aa, son 
axe geometrique A2 est orthogonal a I'axe geo- 
metrique Z5 du plateau circulaire 35. Quant au 

SO premier axe de pivotement, A1, du joint 40Aa, tl 
est materialise par un bout d'arbre a1, dont la 
partie mediane traverse I'extremite evasee corres- 
pondante de la biellette 39A, et dont les extremi- 
tes sont engagees dans des pergages correspon- 

55 dants des deux branches de la chape mobile 
41 Aa ; comme les plans rtVddians des fentes res- 
pectives de la chape mobile 41 Aa et de la chape 
fixe 42Aa sont sensiblement perpendicuiaires I'un 
a I'autre ainsi qu'aux deux axes de pivotement A1 

60 et A2, respectivement, ces derniers sont bien 
orthogonaux I'un a I'autre. Les joints 40Ba, 40Ab 
et 40Bb ont des constitutions analogues, qu'il 
n'est done pas necessaire de decrire en detail. 
Selon une autre caracteristique de I'invention, 

65 pour commander les deplacements du premier 
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plateau, 35, par rapport au second plateau, 36, 
deux tiges de commands. 42A et 42B. par exam- 
ple tes tiges de deux verins, 43A et 43B, sont 
disposees de facon a s'etendre sensiblement 
dans la direction de I'axe Z6 dudit second plateau 
36, et a traverser celui-ci librement par des ouver- 
tures appropriees, par exemple des tenet res rec- 
tangulaires, 36A et 36B. Ces tiges de verin, 42A et 
42B V attaquent respectlvement, par leurs extremi- 
tes, la chape mobile 41Ab du joint 40Ab et un 
prolongement P de la chape mobile 41 Bb du joint 
40Bb. En fait, chaque tige de verin, 42A ou 42B, 
est accouplee a la chape mobile du joint corres- 
pondent par rintermediaire d'une piece coudee, 
44A ou 44B ; Tune des deux ailes de chaque piece 
coudee, par exemple 44A, est assujettie a I'ext re- 
mite libre de la tige de verin correspondante, 42A, 
par exemple par un boulon 45A, tandis que I'autre 
aile de la me me piece coudee, 44A est montee a 
pivot sur la chape mobile, 41 Ab, du joint corres- 
pondent, 40Ab, au moyen d'un bout d'arbre a3, 
dont I'axe geometrique, A3, est egalement ortho- 
gonal a I'axe Z6 du second plateau 36. et parallele 
au second axe de pivotement de la chape mobile 
41 Ab (designe par A2 pour les chapes mobiles 
41 Aa et 41 Bb). Ces deux axes paralleles de 
pivotement ne sont pas confondus, mais presen- 
ter* un ecartement predetermine, qui a ete desi- 
gne par e dans le cas du joint 40Bb. 

D'autre part, comme dans la forme de realisa- 
tion illustree aux figures 2 et 3, le support d'outtl 
(non visible sur la figure 4). est fixe sur un premier 
pivot 46, qui est monte tournant autour de I'axe 
Z5 du plateau 35, dans un palier47, traversant luf- 
meme la partie centrale dudit plateau 35. Un 
second pivot, 49, est monte de la meme facon, 
dans un paller 48, au centre du plateau 36, 
coaxialement a son axe Z6. L'extremite de ce 
second pivot 49, qui se trouve du cote du plateau 
36, oppose a I'articulation, est accouplee en 
rotation, par rintermediaire d'un joint de Cardan, 
50, et d'un axe, 51, avec un organe de commande 
en rotation, par exemple I'axe d'un verin rotatif, 
ou d'un autre moteur rotatif (non represente). Les 
extremrtes des premier et second pivots, 46 et 49, 
qui sont tournees Tune vera I'autre. c'est-a-dire 
vers I'interieur de I'articulation, sont accouplees 
I'une avec I'autre par rintermediaire de deux 
joints de Cardan, 52a et 52b, et d'une tige rigide, 
53. A la difference de la realisation illustree aux 
figures 2 et 3, cette tige rigide 53 n est pas 
telescopique. L'ensemble 51-50-49-52b-53-52a-46 
constitue un joint homocinetique, par I'interme- 
diaire duquel une rotation, d'un angle quelcon- 
que, de I'axe du verin rotatif (non represente) est 
trartsmise au support d'outil sous la forme d'une 
rotation, de meme angle, dudit support autour de 
I'axe Z5 du plateau 35, quand I'arbre d'entree et 
I'arbre de sortie sont paralleles. 

Le mode de fonctionnement de I'articulation 
pour bras de manipulateur qui vient d'etre decrit 
est analogue a celui de la forme de realisation 
illustree aux figures 2 et 3. 

L'articulatlon pour bras de manipulateur selon 
la presente invention est susceptible d'autres 



formes de realisation, entrant toutes dans le 
cadre de I'invention. Dans le cas de la realisation 
illustree sur les figures 2 et 3, le nombre et la 
disposition de ceux des six joints de Cardan, 

5 associes aux deux couronnes 5 et 6, dont les 
supports sont montes sur lesdites couronnes de 
facon a pouvoir pivoter, sont matieres a option. II 
en va de meme de la disposition, sur le pourtour 
de chacune des couronnes 5 et 6, des supports 

10 des trois joints de Cardan qui lui sont associes : 
dans la forme de realisation illustree sur les 
figures 2 et 3, les supports des trois joints de 
Cardan associes a une meme couronne, 5 ou 6, 
sont disposes sensiblement aux sommets d'un 

75 triangle equilateral ; a titre de variante, ils pour- 
raient etre disposes aux sommets d'un triangle 
rectangle isocele ou d'un triangle d'une autre 
forme. Dans le cas de la realisation illustree sur la 
figure 4, la disposition, sur le pourtour de chacun 

20 des plateaux 35 et 36 des joints correspondants, 
par exemple 40 Aa et 40Ba, est aussi matiere a 
option ; cependant, de preference les deux joints 
sont disposes, comme illustre, aux extremites 
d'un arc voisin de 90 degres. La realisation du 

25 palier de chacune des chapes 41 Aa et 41 Bb est 
matiere a option, ainsi que son mode de fixation 
sur le plateau correspondant, 35 ou 36. Le mode 
d'accouplement de l'extremite de chaque tige de 
verin ou de moteur avec la chape mobile du joint 

30 correspondant est matiere a option. Au lieu de 
comporter une chape mobile, chacun des joints 
40 Aa et 40Bb peut etre d'un autre type connu, 
com porta nt deux pivots k axes non-concourants. 
Au lieu d'etre commandos a partir de verins ou de 

35 moteurs equivalents, les organes de commande 
tels que 12B, 12C et 20 (figure 2) pourraient etre 
action nes manuellement, au moyen d'une tringle- 
rte, ou de cables couiissant dans des gaines fixes, 
de facon connue en soi ; ces dernieres realisa- 

40 tions ne sont evidemment utilisables que pour 
commander les ddplacements d'outils relative- 
ment legers. Le montage a pivot du support 2 de 
I'outil et les moyens de commande de ses pivote- 
ments sont facultatifs. Enfin, I'articulation selon 

45 la presente invention peut etre egalement utilisee 
en r absence d'organes de commande, motorisee 
ou manuelle, notamment, lorsque I'outil, par 
exemple le pistolet 3, doit etre guide directernent 
par la main de I'operateur, I'articulation 4 servant 

50 alors seulement a le relier en permanence a un 
.bras de contrdle ou d'alimentation ; dans ce 
dernier cas, s'il s'agit d'un outil lourd, I'effort de 
I'operateur peut etre soulage par un dispositif 
ressemblartt a celui illustre sur les figures 2 et 3. 

55 et precedemment decrit, mais dans lequel les 
cylindres 13B et 13C correspondent a des amor- 
tisseurs, par exemple hydrauliques. dimension- 
nes de facon a equilibrer le poids de I'articulation 
et de i'outil. Avec cette derniere disposition, 

60 lorsque I'operateur lache I'outil, celui-ci est main- 
tenu dans la position qu'il occupait precedem- 
ment. Un amortissement analogue peut etre 
prevu pour la rotation du support 2 de I'outil sur 
son pivot 16. 

65 L'articulation selon la presente invention peut 



4 



7 



O 009 447 



8 



etre adaptee au bras d'un manipulateur quelcon- 
que, par exemple d'un automate de peinture, 
d'oxydScoupage de souduro etc.... En outre, elle 
peut non seulement etre inseree entre I'extremite 
du bras, et le support d'outil (& la fagon d'un 
poignet), mats aussi etre inseree entre deux 
parties rigides d'un mime bras (a la fagon d'un 
coude) ou encore entre un bras rigide et son 
support fixe (a la fagon d'une epaule). 



Revendlcatlons 

1. Articulation pour bras de manipulateur, 
caracterisee en ce qu'elle comporte deux pla- 
teaux (35, 36), par exemple deux couronnes (5, 6), 
relies entre eux par au moins deux biellettes (39A, 
39B), dont les extremites sont accouptees avec 
lesdits plateaux (35, 36) par des joints (40Aa, 
40Ab, 40Ba, 40Bb) k deux degree de liberte. 

2. Articulation selon la revendication 1, carac- 
terisee en de que lies deux couronnes (5, 6) sont 
reliees entre elles par trois biellettes (9A, 9B, 9G) 
dont les extrimites (9Aa, 9Ab, 9Ba, 9Bb, 9Ca, 
9Cb) sont coudees, et accouplees avec lesdites 
couronnes (5,6) par six joints de cardan (10Aa, 
10Ab, 10Ba, 10Bb, 10Ca, 10Cb). 

3. Articulation selon la revendication 2, carac- 
terisee en ce que les supports (11 Aa, 11Ba) de 
deux (10Aa, 10Ba) des trois joints de cardan 
(10Aa, 10Ba, 10Ca) associ6e & Tune (5) des deux 
couronnes (5, 6) sont months sur celle-ci de fagon 
a pouvoir pivoter autour d'axes (A, B) sensible- 
ment paralldles k celui (75) de ladite couronne (5). 

4. Articulation selon 1'une quelconque des 
revendications 2 et 3, caract6ris§e en ce que, 
pour commander des deplacements de la pre- 
miere couronne (5) par rapport k la seconde (6), 
deux tiges de commande, par exemple les tiges 
(12B, 12C) de deux moteurs lineaires tels que des 
v6rins (13B, 13C) traversent librement la seconde 
couronne (6) et attaquent respectivement, par 
rintermediaire de joints de cardan (14B, 14C) des 
appendices coud6s (15B; 15C) cfes extremites 
(9Bb, 9Cb}correspondantes de deux (9B, 90) des 
trois biellettes (9A r 9B, 9C). 

5. Articulation selon la revendication 1, carac- 
terisee en ce que le premier plateau (35) porte en 
son centre urt support d'outil, mont6 sur unr 
premier pivot (48); que I'axe d'un moteur rotatrf 
tel qu'un vdrln rotatrf, attaque un second pivot 
(49) coaxial k et port6 par le second plateau (36), 
en son centre, et que lesdits premier et second 
plateau (36), en son centre, et que lesdits premier 
et second pivots (46, 49) sont accouplds Fun avec 
I'autre par rintermediaire d'au moins deux joints 
de cardan (52a, 52b) et d'au moins une tige (53), 
de maniere k commander des rotations du sup- 
port d'outil autour de I'axe (Z5) dudit premier 
plateau (35). 

6. Articulation selon la revendication 5, carac- 
t6ris£e en ceque la tige d'accouplement des deux 
pivots est une tige t€lescopique. 

7. Articulation selon la revendication 1, carac- 
terisee en ce que Tun au moins des joints (40Aa, 



40Ab, 40Ba, 40Bb) comporte une chape (41 Aa, 
41 Ab, 41 Ba, 41 Bb) montee sur I'extr6mit§ de la 
biellette (39A, 39B) correspondante de fagon a 
pivoter autour d'un premier axe (A1), ladite chape 
5 (41 Aa, 41 Ab, 41 Ba, 41 Bb) §tant elle-meme mont6e 
dans un palier (42Aa) solidaire du plateau (35) 
correspondant, de fagon a pivoter autour d'un 
second axe (A2), non concourant avec le premier 
axe (A1). 

10 8. Articulation selon la revendication 7, carac- 
terisee en ce que les deux axes (A1, A2) de 
pivotement du joint (40Aa) sont sensiblement 
orthogonaux I'un k I'autre. 

9. Articulation selon Tune quelconque des 
15 revendications 7 et 8, caracterisee en ce que le 

palier (42Aa) du joint (40Aa) comporte une chape, 
dont la base est solidaire du plateau (35) corres- 
pondant, et dont les joues (|1 f j2) s'etendent dans 
une direction sensiblement paralfele k celle de 
20 raxe (Z5) dudit plateau (35), de maniere que le 
second axe de pivotement (A2) dudit joint (40Aa) 
soit sensiblement orthogonal a I'axe (25) dudit 
plateau (35). 

10. Articulation selon Tune quelconque des 
25 revendications 7 & 9, caracterisee en ce que, pour 

commander les deplacements du premier plateau 
(35) par rapport au second (36), deux tiges de 
commande, par exemple les tiges (42A, 42B) de 
deux moteurs lineaires tels que des verins (43A, 

3Q 43B), traversent librement des ouvertures appro- 
priates (36A, 36B) du second plateau (36), et 
attaquent chacune la chape (41 Ab, 41 Bb) de I'un 
des deux joints (40Ab, 40Bb) correspondants, ou 
un prolongement (P) de ladite chape (41 Bb), en 

35 un point de cette derniere. ou de son prolonge- 
ment (P), qui se trouve k une distance (e) prede- 
termine de I'axe de pivotement (A2) de la chape 
(41 Bb) dans son palier. . 

11. Articulation selon la revendication 10, 
40 caracterisee en ce que la tige (42A, 42B) de 

chaque v£rin (43A, 43B) est accoupfee k la chape 
(41 Ab, 41 Bb) du joint correspondant (40Ab, 40Bb) 
par rintermediaire d'une piece coudee (44A, 44B) 
solidaire de ladite tige (42A, 42B) die verin, et 
45 montee k pivot sur ladite chape (41 Ab, 41 Bb) ou 
son prolongement (P). 



Claims 

50 

1. Articulated joint for manipulator arm, 
characterized in that it comprises two plates (35, 
36), for example two crowns (5, 6), connected to 
each other by at least two bars (39A, 39B), the 

55 ends of which are coupled to said plates (35, 46) 
by joints (40Aa r 40Ab, 40Ba, 40Bb) having two 
degrees of freedom. 

2. Articulated joint according to claim 1, 
characterised in that the two crowns (5, 6) are 

60 connected to each other by three bars (9A, 9B, 
9C), the ends of which (9Aa, 9Ab, 9Ba, 9Bb, 9Ca, 
9Cb) are angled, and are coupled to said crowns 
(5, 6) by six cardan joints (10Aa, 10Ab, 10Ba, 
10Bb, 10Ca, 10Cb). 

65 3. Articulated joint according to claim 2, 
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characterised In that the supports (1 1 Aa, 1 1 Ba) of 
two (10Aa, 10Ba) of the three cardan joints (10Aa, 
10Ba f 10Ca) associated with one (5) of the two 
crows (5, 6) are mounted on that crown in such a 
manner that they can pivot about axes (A, B) 
approximately parallel to the axis (Z5) of said 
crown (5). 

4. Articulated joint according to any one of 
claims 2 or 3. characterized in that, to actuate the 
displacements of the first crown (5) with respect 
to the second (6), two actuating rods, for example 
the rods (12B, 12C) of two means causing linear 
motion such as jacks (13B, 13C), traverse the 
second crown (6) freely and, by means of cardan 
joints (14B, 14C), drive the angled appendices 
(15B, 15C, respectively) of the corresponding 
ends (9Bb, 9Cb) of two (9B, 9C) of the three bars 
(9A, 9B, 9C). 

5. Articulated joint according to claim 1, 
characterised in that the first plate (35) has at its 
centre a tool support mounted on a first shaft (46) 
which is coaxial with and traverses said first plate 
(35), the shaft of a rotary motor, such as a rotary 
jack, drives a second shaft (49) coaxial with and 
borne by the second plate (36) at its centre, and 
said first and second shafts (46, 49) are coupled 
to each other by means of at least two cardan 
joints (52a, 52b) and by at least one rod (53) in 
such a manner that they cause the tool support to 
rotate about the axis (Z5) of said first plate (35). 

6. Articulated joint according to claim 5, 
characterised in that the coupling rod of the two 
shafts is a telescopic rod. 

7. Articulated joint according to claim 1, 
characterised in that at least one of the joints 
(40 Aa, 40Ab, 40 Ba, 40Bb) comprises a fork joint 
(41Aa, 41Ab, 41Ba, 41Bb) mounted on the end of 
the corresponding bar (39A, 39B) in such a 
manner that the bar pivots about a first axis (Al), 
said fork joint (41 Aa, 41 Ab, 41 Ba, 41 Bb) being 
itself mounted in a bearing (42Aa) integral with 
the corresponding plate (35) in such a manner 
that it pivots about a second axis (A2) which does 
not converge with the first axis (A1). 

8. Articulated joint according to claim 7, 
characterised in that the two axes (A1. A2) of 
pivoting of the joint (40Aa) are approximately 
orthogonal to each other. 

9. Articulated joint according to any one of 
claims 7 or 8, characterised in that the bearing 
(42Aa) of the joint (40Aa) comprises a fork joint, 
the base of which is integral with the correspond- 
ing plate (35) and the cheeks (j1, j2) of which 
extend in a direction approximately parallel with 
that of the axis (Z5) of said plate (35), in such a 
manner that the second axis of pivoting (A2) of 
said joint (40Aa) is approximately orthogonal to 
the axis (Z5) of said plate (35). 

10. Articulated joint according to any one of 
claims 7 to 9, characterised in that to actuate the 
displacements of the first plate (35) with respect 
to the second (36), two actuating rods, for exam- 
pie the rods (42A, 42B) of two means causing 
linear motion such as jacks (43A, 43B), traverse 
freely appropriate openings (36A, 36B) of the 



second plate (36) and each drives the fork joint 
(41 Ab, 41 Bb) of one of the two corresponding 
joints (40Ab, 40Bb). or an extension (P) of said 
fork joint (41 Bb), in a point of the latter, or of its 

5 extension (P), which is at a predetermined dis- 
tance (e) from the axis of pivoting (A2) of the fork 
joint (41 Bb) in its bearing. 

11. Articulated joint according to claim 10, 
characterised in that the rod (42A, 42B) of each 

10 jack (43A, 43B) is coupled to the fork joint (41 Ab, 
41 Bb) of the corresponding joint (40Ab, 40Bb) by 
means of an angled piece (44A, 44B) integral with 
said jack rod (42A, 42B) and p'rvotafly mounted on 
said fork joint (41 Ab, 41 Bb) or its extension (P). 

15 

Amprtiche 

1. Geienk fur einen mechanischen Hilfsarm, 
20 dadurch gekennzeichnet, daB dieser zwei Platten 

(35, 36) aufweist, insbesondere zwei Ringe (5, 6), 
die unter sich durch mindestens zwei Spur- 
stangen (39A, 39B) verbunden sind, deren Enden 
mit den Platten (35, 36) Ober Verbindungsele- 
25 mente (40Aa, 40Ab, 40Ba, 40Bb) mit zwei Frei- 
heitsgraden gekuppelt sind. 

2. Geienk nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die beiden Ringe (5, 6) mit drei 
Spurstangen (9A, 9B, 9C) untereinander ver- 

30 bunden sind, deren Enden (9Aa, 9Ab, 9Ba, 9Bb, 
9Ca, 9Cb) gebogen und mit den Ringen (5, 6) 
durch sechs Kardangelenke (10Aa, 10Ab, 10Ba. 
10Bb, 10Ca, 10Cb) verbunden sind. 

3. Geienk nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
35 zeichnet, daB die Trageinrichtungen (1 1 Aa, 1 1 Ba) 

von zwei (10Aa, 10Ba) der drei Kardangelenke 
(10Aa, 10Ba, 10Ca) f die an einem (5) der beiden 
Ringe (5, 6) sitzen, an diesem so angeordnet sind, 
daB sie urn Achsen (A, B) schwenken konnen, die 
40 im wesentlichen parallel zu der Achse (Z5) des 
Ringes (5) sind. 

4. Geienk nach einem der AnsprCiche 2 und 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB zur Steuerung der 
Ortsveranderung des ersten Ringes (5) gegen- 

45 uber dem zweiten (6) zwei Steuerstangen, insbe- 
sondere die Stangen (12B, 12C) von zwei Line- 
armotoren, wie beispielsweise Druckzylindern 
(13B, 13C), frei durch den zweiten Ring (6) hin- 
durchgefuhrt sind und jeweils uber ein Kardange- 

50 lenk (14B, 14C) mit den abgebogenen Ansatzen 
(15B, 15C) der entsprechenden Enden (9Bb, 9Cb) 
von zwei (9B, 9C) der drei Spurstangen (9A, 9B, 
9C) verbunden sind. 

5. Geienk nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
55 zeichnet. daB die erste Platte (35) in ihrer Mitte 

mit einem Werkzeugsupport versehen ist, der auf 
einem ersten Schwenkstift (46) angeordnet ist, 
der koaxial durch die erste Platte (35) verlauft, 
daB die Achse eines Rotationsmotors, wie bei- 

60 spielsweise ein Rotationszylinder, an einem zwei- 
ten Schwenkstift (49) angreift, der koaxial in der 
Mitte der zweiten Platte (36) getragen ist und daB 
der erste und der zweite Schwenkstift (46, 49) 
untereinander durch mindestens zwei Kardange- 

65 lenke (52a, 52b) und mindestens eine Steuer- 



6 



11 



0 009 447 



12 



stange (53) derart verbunden sind, daB die 
Drehbewegungen des Werkzeugsupports um die 
Achse (Z5) der ersten Platte (35) steuerbar sind. 

6. Gelenk nach Anspruch 5; dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Kupplungsstange der beiden 
Schwenkstifte eine Teleskopstange ist. 

7. Gelenk nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB mindestens eines der Gelenke 
(40Aa, 40Ab, 40Ba, 40Bb) mit einer Gabel (41 Aa, 
41 Ab, 41 Ba, 41 Bb) versehen ist, die auf einem 
Ende der zugeordneten Spurstange (39A f 39B) so 
angeordnet ist, daB sie um eine erste Achse (A1) 
schwenkbar ist und daB diese Gabel (41 Aa, 41 Ab, 
41 Ba, 41 Bb) selbst in einem an der zugeordneten 
Platte (35) test angeordneterv Lager (42Aa) 
montiert ist, und zwar so, daB sie um eine zweite, 
nicht mit der ersten Achse (A1) uberein- 
stimmende Achse (A2) rotieren kann. 

8. Gelenk nach Anspruch 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die beiden Schwenkachsen (A1, A2) 
des Verbindungsgelenkes (40Aa) im wesentlichen 
senkrecht aufeinanderstehen. 

9. Gelenk nach einem der Anspruche 7 und 8, 
dadurch gekennzeichnet, daB das Lager (42Aa) 
der Gelenkverbindung (40Aa) mit einer Gabel 
versehen ist, deren Basis fest an der zugeordne- 
ten Platte (35) angeordnet ist und deren Sei- 
tenwangen (J1, j2) sich in einer Richtung er- 
strecken, die im wesentlichen parallel zu der 



Achse (Z5) der Platte (35) verlauft, so daB die 
zweite Schwenkachse (A2) des Verbindungsge- 
lenkes (40Aa) im wesentlichen senkrecht auf der 
Achse (Z5) der Platte (35) steht. 

5 10. Gelenk nach einem der Anspruche 7 bis 9, 
dadurch gekennzeichnet, daB zur Steuerung der 
Ortsveranderung der ersten Platte (35) gegenuber 
der zweiten (36) zwei Steuerstangen vorgesehen 
sind, beispielsweise die Kolbenstangen (42A, 

10 42B) von zwei als Druckzylinder (43A, 43B) ausge- 
bildeten Linearmotoren, daB diese Steuerstangen 
frei durch entsprechende Offnungen (36A, 36B) 
der zweiten Platte (36) hindurchgefuhrt sind und 
jeweils mit der Gabel (41 Ab, 41 Bb) eines der 

15 beiden Verbindungsgelenke (40Ab, 40Bb) ver- 
bunden sind oder mit einer Verlangerung (P) der 
Gabel (41 Bb) in einem Punkt verbunden sind, der 
sich in einem bestimmten Abstand (e) von der 
Schwenkachse (A2) der Gabel (41 Bb) in deren 

20 Lager befindet. 

11. Gelenk nach Anspruch 10, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Kolbenstange (42A, 42B) 
jedes Druckzylinders (43A, 43B) mit der Gabel 
(41 Ab, 41 Bb) des entsprechenden Gelenkes 

25 (40Ab, 40Bb) uber ein abgebogenes Stuck (44A, 
44B) verbunden ist, das einstuckig an der Kol- 
benstange (42A, 42B) des Druckzylinders sitzt 
und schwenkbar an der Gabel (41 Ab, 41 Bb) oder 
deren Verlangerung (P) angeordnet ist. 
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